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BAB III 
KONSEP RANCANGAN 
Perancangan Pengendali Traktor Tangan Dengan Remote Control disusun 
dengan metode Reseach and Development. Menurut Sugiyono (2016), metode 
penelitian dan pengembangan dapat diartikan sebagai cara ilmiah untuk meneliti, 
merancang, memproduksi, dan menguji validitas produk yang telah dihasilkan. 
Meneliti bertujuan untuk menemukan pengetahuan yang praktis dapat 
diaplikasikan. Merancang bertujuan menghasilkan desain rancangan bangun 
prangkat keras, dan desain perangkat lunak. Memproduksi bertujuan untuk 
mengimplementasikan desain rancang bangun prangkat keras dan perangkat lunak 
yang telah dibuat. Pengujian dilakukan untuk mengetahui unjuk kerja alat yang 
telah dibuat. 
A. Identifikasi Kebutuhan 
Tahap analisa kebutuhan bertujuan untuk menentukan jenis dan jumlah 
komponen yang dibutuhkan dalam membangun Pengendali Traktor Tangan 
Dengan Remote Control. Daftar kebutuhan untuk pembuatan alat dapat dilihat pada 
table 7. 
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Tabel 7. Kebutuhan Komponen 
No. Nama Komponen Spesifikasi Jumlah 
1 Remote Control dan Receiver 5 Chanel - 2.5 Ghz 1 buah 
2 Arduino Uno Mikrokontroler ATmega328 1 buah 
3 Motor Servo 
Torsi  : 
4.8V: 130.54 oz-in (9.40 kg-cm) 
6.0V: 152.76 oz-in (11.00 kg-cm) 
1 buah 
4 Motor DC DC 12 V 2 buah 
5 Driver Motor DC 5 Amper 1 buah 
6 Modul Step Down Adjustable 3 V - 30 V to 1,5 V - 35 V. 3 Amper. 2 buah 
7 Aki 12 Volt. 4 Amper. 1 buah 
8 Voltmeter Digital DC 0 - 100 Volt 1 buah 
9 Kabel Power - Secukupnya 
10 Kabel Jumper - Secukupnya 
11 Saklar 10 A 1 buah 
 
B. Analisis Kebutuhan 
Berdasarkan analisa kebutuhan di atas selanjutnya dapat dilakukan 
identifikasi kebutuhan yang akan digunakan dalam pembuatan alat dengan rincian 
sebagai berikut : 
1. Catu Daya 
Menggunakan power supply yang berupa aki 12V dengan kemampuan 4A. 
Aki tersebut akan disambungkan ke driver secara langsung sebagai sumber 
penggerak motor DC dan juga diparalelkan dengan dua modul penurun tegangan 
DC, yang mana output dari modul tersebut untuk mensuplai daya ke receiver, motor 
servo (5V) dan ke Arduino UNO (9V). 
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2. Modul Step-down 
Untuk memenuhi kebutuhan tegangan tiap komponen yang berbeda beda 
maka dipilih modul step-down tegangan yang adjustable, sehingga biasa lebih 
fleksibel dalam pengaturannya. Catu daya yang didunakan pada alat adalah 
menggunankan aki yang mana mensuplai tegangan 12V dan kebutuhan tegangan 
untuk komponen lain 5V dan 9V sehingga modul step-down yang dipilih adalah 
modul step-down LM2596 yang range tegangan inputnya DC 3,2V-46V dan range 
tegangan outputnya DC 1,25V – 35V. 
3. Remote Control dan Receiver 
Remote control dan receiver merupakan satu paket alat yang berfungsi untuk 
mengirimkan sinyal perintah dan menerimanya yang selanjutnya akan diolah 
mikrokontroler. Remote control yang dipilih memiliki spesifikasi 2.4 GHz dengan 
5 channel. Pemilihan spesifikasi tersebut mempertimbangkan jarak pengontrolan 
pada lahan sawah yang cukup jauh dan membutuhkan kekuatan sinyal yang tinggi.  
4. Arduino UNO 
Arduino UNO adalah sebuah board mikrokontroler yang didasarkan pada 
ATMega328p. Arduino UNO mempunyai 14 pin digital input/output (6 di 
antaranya dapat digunakan sebagai output PWM), 6 input analog, osilator kristal 16 
MHz, koneksi USB, power jack, ICSP header, dan tombol reset. Arduino UNO 
memuat semua yang dibutuhkan untuk menunjang mikrokontroler, mudah 
menghubungkannya ke sebuah komputer dengan sebuah kabel USB atau 
menyuplainya dengan sebuah adaptor serta baterai untuk memulainya. Berikut 
dibawah ini merupakan datasheet arduino UNO yang ditunjukkan tabel 8. 
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Tabel 8. Datasheet Arduino UNO  
Mikrokontroler ATmega328 
Tegangan pengoperasian  5V  
Tegangan input yang disarankan  7-12V  
Batas tegangan input  6-20V  
Jumlah pin I/O digital  14, (6 diantaranya menyediakan keluaran  PWM)  
Jumlah pin input analog  6  
Arus DC untuk pin 3.3V  50 mA  
Memori Flash  32 KB (ATmega328), sekitar 0.5 KB digunakan oleh bootloader  
SRAM  2 KB (ATmega328)  
EEPROM  1 KB (ATmega328)  
Clock Speed  16 MHz  
(Wicaksono, 2017)  
Arduino UNO dapat disuplai melalui koneksi USB atau dengan sebuah power 
supply eksternal. Sumber daya dipilih secara otomatis. Arduino UNO dapat 
beroperasi pada sebuah suplai eksternal 6 sampai 20 Volt. Jika disuplai dengan yang 
lebih kecil dari 7 V, kiranya pin 5 Volt mungkin mensuplai kecil dari 5 Volt dan 
board Arduino UNO bisa menjadi tidak stabil. Jika menggunakan suplai yang lebih 
dari besar 12 Volt, voltage regulator bisa kelebihan panas dan membahayakan 
board arduino UNO. Range yang direkomendasikan adalah 7 sampai 12 Volt.   
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ATmega328 mempunyai 32 KB (dengan 0,5 KB digunakan untuk 
bootloader). ATmega 328 juga mempunyai 2 KB SRAM dan 1 KB EEPROM (yang 
dapat dibaca dan ditulis (RW) dengan EEPROM library).  Setiap 14 pin digital pada 
arduino UNO dapat digunakan sebagai input dan output, menggunakan fungsi 
pinMode(), digitalWrite(), dan digitalRead(). Fungsi-fungsi tersebut beroperasi di 
tegangan 5 volt. Setiap pin dapat memberikan atau menerima suatu arus maksimum 
40 mA dan mempunyai sebuah resistor pull-up. 
5. Driver Motor 
Driver motor yang akan digunakan merupakan driver motor DC yang di 
rancang sendiri dengan menggunakan relay DPDT dengan  tegangan koil 5 volt. 
Pemilihan menggunakan komponen relay DPDT karena driver hanya digunakan 
untuk membalik putaran motor tidak perlu pengatur PWM. Driver motor tersebut 
dirancang untuk dapat mengalirkan arus maksimal sampai 5A dan memiliki 2 
channel karena untuk mengendalikan 2 motor DC. Dalam perancangannya driver 
motor ini dilengkapi dengan sepasang limit switch pada setiap channel-nya yang 
berfungsi sebagai pembatas putaran motor. 
6. Motor DC 
Untuk mengerakkan mekanik yang terhubung ke kopling traktor 
membutuhkan gaya yang cukup besar. Oleh karena itu dipilih motor DC dengan 
torsi yang besar. Selain itu motor DC yang dipilih juga tergabung gearbox sehingga 
torsi yang dihasilkan bisa jauh lebih besar. 
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Motor DC brushed dengan jenis power window dipilih dari pada jenis motor 
DC lainnya karena memiliki sistem gear roda gigi cacing sehingga dapat 
mempertahankan kondisi terakhirnya dengan non aktifkan sumber tegangan pada 
motor. Dengan kemampuan tersebut dapat memudahkan dalam peroses algoritma 
pemrograman yang digunakan. 
 
C. Blok Diagram Rangkaian 
Cara kerja dari alat ini terdapat beberapa bagian, yaitu input, proses dan 
output. Semua bagian memiliki keterkaitan satu sama lain sehingga terciptanya alat 
yang siap digunakan dan dapat berjalan sesuai dengan yang diinginkan. 
1. Bagian Input 
Pada bagian input terdiri dari komponen remote control beserta receiver-nya. 
Remote Control berperan sebagai pengirim sinyal masukan secara nirkabel melalui 
frekuensi radio yang mana sinyal tersebut akan diterima oleh receiver yang sudah 
di-bind dengan remote control.  Receiver kemudian akan meneruskan sinyal yang 
diterima ke bagian pemroses (Arduino UNO).  
2. Bagian Proses 
Pada bagian ini akan memproses sinyal masukan yang diterima oleh 
komponen receiver. Arduino UNO akan membaca nilai pulsa dari channel-channel 
receiver. Nilai-nilai pulsa yang terbaca tersebut digunakan untuk menentukan 
pengambilan keputusan yang akan dikeluarkan dari bagian pemroses ini yang akan 
diteruskan ke bagian output.   
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3. Bagian Output 
Bagian output terdiri dari beberapa komponen penyusun yaitu motor DC, 
driver motor DC dan motor servo. Sinyal yang sebelumnya diolah oleh Arduino 
Uno diteruskan ke driver motor DC untuk mengatur kerja driver motor DC dalam 
mengalirkan arus ke motor DC apakah itu untuk menggerakan mekanik belok kanan 
atau belok kiri. Sedangakan untuk motor servo (pengatur kecepatan traktor) 
pengendaliannya berdasarkan sinyal yang diterima receiver diteruskan secara 
langsung ke pin input (PWM) motor servo tanpa melalui Arduino UNO. Motor DC 
yang digunakan untuk mengatur belok kanan dan belok kiri dihubungkan ke 
mekanik yang berupa penarik serat kabel yang dihubungkan ke tuas kopling. 
Demikian pula untuk motor servo yang digunakan untuk mengatur kecepatan 
traktor tangan dihubungkan mekanik berupa penarik serat kabel yang dihubungkan 
pada tuas throttle yang berada pada disel traktor tangan. 
 
Gambar 13. Blok Diagram 
 
33 
 
D. Perancangan Sistem 
Perancangan Alat Pengendali Traktor Tangan Dengan Remote Control 
terbagi menjadi 3 bagian, yaitu : 
1. Rangkaian Catu Daya 
Catu daya berfungsi sebagai penyedia sumber arus listrik bagi komponen-
komponen yang digunakan. Rangkaian catu daya ada alat ini menggunakan satu 
catu daya berupa aki dengan tegangan 12V yang dihubungan secara paralel ke 
driver motor dan dua modul step-down. Driver motor dihubungkan secara langsung 
ke aki kering karena driver motor digunakan untuk mengendalikan motor DC yang 
tegangan kerjanya 12V. Modul step-down berfungsi untuk menurunkan tegangan 
dari 12V ke 9V (untuk suplai daya arduino) dan 5V (untuk suplai daya receiver dan 
motor servo). 
2. Penerima Sinyal  
Dalam penerimaan sinyal dari remote control komponen yang digunakan 
adalah receiver. Pada komponen receiver yang digunakan tersedia 5 channel namun 
channel yang digunakan hanya 3 channel yaitu: channel 1 untuk sinyal belok, 
channel 3 untuk pengatur gas dan channel 5 untuk sinya jalan atau berhenti. Jadi 
dari receiver hanya tiga pin channel yang ke pin input arduino.  
3. Rangkaian Driver Motor 
Terdapat dua motor DC yang akan dikendalikan driver motor yang mana 
pergerakannya hanya searah jarum jam dan berlawanan arah jarum jam dengan 
sudut putaran yang dibatasi. Dengan ketentuan tersebut maka driver motor 
dirancang menggunakan beberapa komponen, diantaranya adalah relay DPDT 
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sebagai pembalik polaritas untuk mengubah arah putaran motor, transistor 
digunakan sebagai penguat tegangan dari pin output arduino ke koil relay, limit 
switch untuk membatasi sudut putaran motor. 
 
 
Gambar 14. Rangkaian Elektronik Alat 
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E. Langkah Pembuatan Alat 
Langkah pembuatan dari Alat Pengendali Traktor Tangan Dengan Remote 
Control ini terdiri dari pembuatan PCB, pemasangan komponen pada PCB, 
pemasangan rangkaian pada box, dan perancangan box. Adapun kebutuhan bahan 
dan alat yang digunakan dalam proses pembuatannya ditampilkan pada tabel 9 dan 
tabel 10.  
Tabel 9. Kebutuhan Bahan 
No. Nama Bahan Spesifikasi Jumlah 
1 Aki 12V/4A 1 buah 
2 Remote Control - Receiver 5 Chanel - 2.5 GHz FHSS 1 Set 
3 Dioda 1N4007 2 buah 
4 Transistor BC109 2 buah 
5 Mikrokontroler Arduino UNO 1 buah 
6 Step Down 
Converter 
LM2596 2 buh 
7 T-Blok 2 Pin 2 buah 
8 Socket JST 3 pin 6 buah 
9 Resistor 10KΩ 2 buah 
10 Switch 5A 1 buah 
11 Relay DPDT 5A Tegangan Coil 5V 2 buah 
12 Socket DC 5 mm 1 buah 
13 Motor DC 12 V Dengan Gearbox 2 buah 
14 Voltmeter 
Digital 
DC 0-100V 1 buah 
15 Motor Servo 
Torsi  : 
4.8V: 130.54 oz-in (9.40 kg-cm) 
6.0V: 152.76 oz-in (11.00 kg-cm) 
1 buah 
16 Kabel Jumper - Secukupnya 
17 Kabel Power - Secukupnya 
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Tabel 10. Alat Yang Digunakan 
No.  Nama Alat  Jumlah  
1  Bor 1 buah  
2  Multimeter  1 buah  
3  Solder  1 buah  
4  Obeng  1 buah  
5  Cutter  1 buah  
1. Pembuatan PCB untuk power supply dan driver motor. 
Dalam pembuatan PCB dilakukan dengan langakah-langkahnya sebagai 
berikut:  
a. Langkah pertama adalah membuat desain rangkaian skematik yang kemudian 
dijadikan desain layout PCB dengan menggunakan software Eagle 9. 
b. Selanjutnya mencetak desain layout PCB pada kertas glossi menggunakan print 
laser. Dipilih kertas glossi dan print laser agar layout lebih bagus hasilnya 
ketika disablon ke PCB polos. 
c. Langkah ketiga yaitu menyablon layout PCB yang sudah dicetak ke PCB polos 
menggunakan setrika. 
d. Apabila proses penyablonan telah selesai maka dilakukan pengecekan jalur 
rangkaian. Pengecekan tersebut dimaksudkan untuk meminimalisir adanya 
terputusnya jalur dalam menyablon tersebut. 
e. Setelah semua jalur menempel pada tempatnya maka dilakukan proses 
pelarutan menggunakan FeCl3 dengan menambahkan H2SO4 dengan 
perbandingan 1:2 dan juga ditambahkan air secukupnya. Penambahan air 
tersebut sebaiknya tidak terlalu banyak agar tidak terlalu encer yng 
menyebabkan PCB membutuhkan waktu lama untuk larut. 
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f. Selanjutnya setelah proses pelarutan selesai, maka PCB harus dibersihkan 
menggunakan air agar cairan sisa-sisa pelarutan tersebut hilang. Selain itu juga 
harus dihilangkan tinta sablon yang menempel pada PCB menggunakan cairan 
tiner. 
g. Proses yang terakhir yaitu pada setiap tempat kaki komponen yang ada pada 
PCB menggunakan alat bor mini dengan diameter mata bor 2 mm. Berikut 
gambar pembuatan layout PCB yang ditunjukkan pada gambar 15. 
 
Gambar 15. Desain Layout PCB 
2. Pemasangan Komponen 
Setelah proses pembuatan PCB telah selasai, maka langkah selanjutnya 
adalah pemsangan komponen sesuai dengan jalur masing-masing. Kemudian jika 
komponen sudah terpasang dengan benar pada PCB dilakukan penyolderan pada 
kaki-kaki komponen tersebut dengan bantuan timah agar dapat menempel pada 
tembaga PCB. Setelah itu dilakukan pengujian jalur-jalur komponen menggunakan 
multimeter untuk mengetahui apakah ada kesalahan dalam penyolderan tersebut. 
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3. Perancangan Box 
Perancangan box elektronik pada alat dibuat menggunakan CorelDraw X7 
untuk mendesainnya sedangkan bahan yang digunakan yang yang dipilih adalah 
akrilik. Adapun langkah-langkah pembuatannya sebagai berikut: 
a. Mengukur kebutuhan akrilik yang dibutuhkan berdasarkan luas sisi-sisi box. 
b. Mendesain box elektronik. 
c. Setelah itu, melakukan cutting akrilik menggunakan mesin laser sesuai dengan 
gambar desain yang telah dibuat. 
 
Gambar 16. Desain Box Elektronik 
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4. Pemasangan Rangkaian Pada Box Eleketronik 
Setelah langkah sebelumnya sudah dilakukan dengan baik dan benar, maka 
langkah selanjutnya yaitu menyesuaikan komponen-komponen PCB ke dalam box 
yang sudah dibuat. Pemasangan disesuaikan dengan keadaan luas dalam box. 
Dalam tahap ini dilakukan juga penyesuaian panjang kabel jumper agar lebih rapi. 
5. Membuat Mekanik Penggerak  
a. Mengukur dimensi bagian-bagian traktor tangan yang akan dipasangi mekanik. 
b. Membuat desain bagian-bagian mekanik dengan aplikasi CorelDraw X7. 
c. Memotong bahan sesuai dengan desain yang dibuat. 
d. Merangkai bagian-bagian mekanik dan melakukan pengelasan, sekaligus 
dilakukan penyesuaian-penyesuaian agar presisi. 
e. Meletakan rangkaian box elektronik kedalam box besi. 
f. Melakukan penyesuaian agar rapi. 
 
F. Perangkat Lunak  
1. Algoritma 
Dalam perancangan perangkat lunak diperlukan algoritma atau langkah-
langkah yang sistematis agar sistem dapat bekerja dengan baik. Algoritma yang 
digunakan pada perancangan perangkat lunak yaitu sebagai berikut: 
a. Mulai. 
b. Inisialisasi port dan variable. 
c. Membaca sinyal perintah (nilai pulsa) dari channel 1, 3 dan 5 receiver.  
d. Pengambilan keputusan. 
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- Jika sinyal dari chanel 3 (pengatur kecepatan) nilainya semakin besar maka 
menggerakan motor untuk menarik tuas gas menjadi lebih besar pada disel 
traktor. 
- Jika sinyal dari channel 1 (pengatur belok)  nilainya lebih besar dari normal 
maka menggerakan motor untuk belok kanan. Jika sinyal dari channel 1 
nilainya lebih kecil dari normal maka menggerakan motor untuk belok kiri. 
- Jika sinyal dari chanel 5 (pengatur stop) dalam keadaan ON maka akan 
menggerakan kopling kanan dan kiri sehingga traktor akan berhenti. 
e. Selesai. 
2. Flowchart 
 
 
Gambar 17. Flowchart 
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G. Spesifikasi Alat 
Alat Pengendali Traktor Tangan Dengan Remote Control memiliki 
spesifikasi sebagai berikut : 
1. Box elektronik terbuat dari bahan akrilik berukuran 12cm x 9cm x 10cm. 
2. Packing alat menggunakan box besi kedap air berukuran 31cm x 15,5cm x 18,5cm. 
3. Kendali utama sistem menggunakan board Arduino UNO. 
4. Penggerak mekanik kopling menggunakan Motor DC Brushed dengan jenis Power 
Window dengan tegangan kerja 12V. 
5. Driver motor dengan kemapuan membalik putaran motor DC menggunakan relay 
DPDT dengan kemampuan melewatkan arus sebesar 5A. Dilengkapi limit switch 
untuk pembatasi putaran motor. 
6. Motor servo sebagai penarik tuas gas memiliki torsi 10 kg-cm. 
7. Pengirim sinyal berupa remote control radio Turnigy X5 dengan frekuensi 2.4 
GHz FHSS dan memiliki 5 channel dengan kemampuan transmsisi sampai kurang 
lebih 500m. 
8. Penurun tegangan menggunakan modul step-down LM2596. 
9. Catu daya 12V 4A yang bersumber dari aki kering. 
10. Monitor tegangan catu daya menggunakan voltmeter digital 3 digit 0-100V.  
 
H. Rencana Pengujian Alat 
Untuk mendapatkan hasil yang optimal perlu dilakukan pengujian alat. 
Pengujian alat Pengendali Traktor Tangan Dengan Remote Control terbagi menjadi 
dua bagian, yaitu : 
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1. Pengujian Fungsional 
Pengujian fungsional dimaksudkan untuk menguji setiap bagian penyusun 
alat berdasarkan karakteristik dan fungsi masing–masing. Pengujian ini 
dilakukan untuk mengetahui apakah setiap bagian dari perangkat telah bekerja 
dengan baik sesuai dengan fungsi dan tujuan yang diharapkan. 
2. Pengujian Unjuk Kerja 
Proses pengujian unjuk kerja dimaksudkan untuk mengetahui apakah sistem 
yang dirancang dapat bekerja dengan baik dan sesuai dengan yang diharapkan 
secara keseluruhan. Hal-hal yang perlu diamati antara lain transmisi antara remote 
control dan receiver, kerja  motor driver, gerak motor dan gerak mekanik. Sehingga 
dari pengujian tersebut dapat diketahui bagaimana kinerja dari alat yang dibuat. 
 
I. Tabel Uji Alat 
1. Pengujian Tegangan 
a. Pengujian Tegangan Catu Daya 
Tabel 11. Pengujian Tegangan Catu Daya Tanpa Beban 
No.  Pengukuran Pada  
Pengukuran 
Ke-  
Vout 
(Volt) 
Vout  
Terukur  
(Volt)  
Selisih  
Ukur  
Error 
(%)  
1 
Modul LM2596 
Pada Receiver dan 
Servo  
1  5        
2  5        
3  5        
2  Modul LM2596 Pada Arduino  
1  9        
2  9        
3  9        
3  Driver Motor  
1  12        
2  12        
3  12        
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Tabel 12. Pengujian Tegangan Catu Daya Dengan Beban  
No.  Pengukuran Pada  
Pengukuran 
Ke-  
Vout 
(Volt) 
Vout  
Terukur  
(Volt)  
Selisih  
Ukur  
Error 
(%)  
1  
Modul LM2596 
Pada Receiver dan 
Servo 
1  5        
2  5        
3  5        
2  Modul LM2596 Pada Arduino  
1  9        
2  9        
3  9        
3  Driver Motor  
1  12        
2  12        
3  12        
 
b. Pengujian Tegangan Mikrokontroler 
Tabel 13. Pengujian Tegangan Mikrokontroler  
No.  Indikator  Pengukuran Ke-  
Vin 
(Volt)  
Vin 
Terukur  
(Volt)  
Selisih  
Pengukuran  
Error 
(%)  
1  Tanpa Beban  
1  9        
2  9       
3  9       
2  Dengan Beban  
1  9       
2  9       
3  9       
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c. Pengujian Tegangan Pada Motor DC 
Tabel 14. Pengujian Tegangan Pada Motor DC 
No.  Indikator  Pengukuran Ke-  
Vin 
(Volt)  
Vin  
Terukur  
(Volt)  
Selisih  
Pengukuran  
Error 
(%)  
1  Tanpa Beban  
1  12       
2  12       
3  12       
2  Dengan Beban  
1  12       
2  12       
3  12       
 
d. Pengujian Tegangan Pada Motor Servo dan Receiver 
Tabel 15. Pengujian Tegangan Pada Motor Servo dan Receiver 
No.  Indikator  Pengukuran Ke-  
Vin 
(Volt)  
Vin 
Terukur 
(Volt)  
Selisih  
Pengukuran  
Error 
(%)  
1  Tanpa Beban  
1  5        
2  5       
3  5        
2  Dengan Beban  
1  5        
2  5        
3  5        
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2. Pengujian Remote Control - Receiver 
Tabel 16. Pengujian Transmisi Remote Control - Receiver  
No. Kondisi Jarak (meter) 
Hasil Transmisi 
Diterima Tidak Diterima 
1  
  
  
  
  
Tanpa 
Penghalang  
  
  
  
20   
40   
60   
80   
100   
2  
  
  
  
  
Ada 
Penghalang  
  
  
   
20   
40   
60   
80   
100   
 
3. Pengujian Motor Servo 
Tabel 17. Pengujian Motor Servo  
No 
Posisi 
Throttle 
Remote (%) 
Simpangan 
Servo ( O) 
Simpangan 
Servo Terukur 
( O) 
Selisih 
( O) 
Error 
(%) 
1 0 0    
2 20 18    
3 40 36    
4 60 54    
5 80 72    
6 100 90    
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4. Pengujian Keseluruhan Alat 
Tabel 18. Pengujian Kendali Belok dan Stop  
No. 
Input Outpot 
Penarik Kopling 
Kondisi Kondisi 
Saklar 
Stop 
Posisi Tuas 
Aileron 
Remote 
Kopling 
Kanan 
Kopling 
Kiri  
1 ON Tengah    
2 ON Kanan    
3 ON Kiri    
4 ON Tengah    
5 ON Kanan    
6 ON Kiri    
7 OFF Tengah    
8 OFF Kanan    
9 OFF Kiri    
10 OFF Tengah    
11 OFF Kanan    
12 OFF Kiri    
 
Tabel 19. Pengujian Kendali Kecepatan 
No. 
Input - Posisi 
Throttle Remote (%) 
Output -
Pergeseran 
Penarik Gas (%) 
Kondisi 
 0   
1 20   
2 40   
3 60   
4 80   
5 100   
6 80   
7 60   
8 40   
9 20   
10 80   
11 0   
 
47 
 
J. Pengoperasian Alat  
Adapun prosedur pengoperasian alat ini dapat dilakukan dengan cara sebagai 
berikut:  
1. Pastikan alat terhubung dengan sumber tegangan DC 12 volt.  
2. Sebelem menyalakan alat pertama harus menyalakan remote control terlebih 
dahulu. 
3. Menekan tombol power untuk mengaktifan alat. Maka receiver akan 
melakukan matching dengan remote control yang sebelumnya indicator 
receiver menyala hijau kedip-kedip menjadi menyala hijau. 
4. Melihat voltmeter digital pada alat jika nilai tegangan yang dimpilkan lebih 
dari 12,4 volt maka alat siap digunakan.  
5. Saklar channel 5 pada remote control pada kondisi awal harus keadaan ON, 
agar traktor dapat dijalankan saklar chanel 5 diubah posisiny sehingga menjadi 
OFF 
6. Gerakkan tuas throttel (channel 3) naik atau turun untuk mengatur kecepatan 
(gas). Posisi awal tuas ini harus dibawah. 
7. Gerakkan tuas elevation (channel 1) kekanan untuk belok kanan dan ke kiri 
untuk belok kiri. Posisi normal tuas pengatur belok adalah di tengah. 
  
